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ABASTRAK
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Program Studi Teknik Elektronika
Politeknik Negeri Sriwijaya
Laporan akhir ini menjelaskan  tentang Aplikasi PS2 controller pada Robot
badminton dengan menggunakan Arduino Mega 2560 sebagai pemroses I/O. Alat
ini dilengkapi PS2 controller sebagai pengontrol Robot. PS2 controller di
Aplikasikan sebagai penggerak 8 arah Robot dan penggerak Raket pada Robot.
Data yang dikirim dari PS2 controler ke Arduino Mega 2560 untuk diproses.
Data yang dikirim  dari Analog L dan R PS2 controller  sebagai penggerak Motor
DC yang dipasang  pada Roda Omni sebagai navigasi dan tombol R1 dan L1
sebagai  penggerak pneumatic yang dipasang Raket Badminton sehingga Robot
ini dapat bermain Badminton.
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ABASTRAC
PS2 CONTROLLER APPLICATIONS BASED ARDUINO MEGA 2560
BADMINTON ON ROBOT
(2015: 55 Page + 48 Pictures +  4 Tables + Appendix Figure)
Jimiria Pratama
061230320228
Department of Electrical Engineering
Major Electronics Engineering
State Polytechnic of Sriwijaya
This final report describes the PS2 controller to the Robot Application badminton
using the Arduino Mega 2560 as a processor I / O. The tool is equipped with PS2
controller as the controller Robot. PS2 controller on Apply as a driver 8-way
driver racket on Robot and Robot. Data sent from the PS2 controller to Arduino
Mega 2560 for processing. Data sent from Analog L and R PS2 controller as a DC
drive motor mounted at the Omni as a navigation wheel and buttons R1 and L1 as
a mounted pneumatic drive Badminton racket so that this robot can play
Badminton.
Keywords: PS2 controller, Arduino Mega 2560, DC motor, Omni wheel
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